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　筆者は19 8 3年から19 8 5年まで米国の画像理解プロジェクトの参加大学であった



































































































































































































’Ｅ（　l dl△’nl ）／|△11 1　　ニＥ（　ldl△n＝1　1　）　　　　　　　　……（2‾3）








log {E ( I dl△n　l　) } -log {E (　dl△n=1　）｝
　　　　　　　　　　　log (△n）
……(2-4)













































































































































































































































































































● ● ● ● ● ●









● ● ● ● ● ●
●●●●●●



















　ここでＩ,．を内挿すべき画像とする( r. c )を中心とするＮＸＮを窓に対してあては
めの問題とは次の係数ａｏからａＮ･-1を決定することである．





Σ。Σｃ Pn ( r, c ) I ,。( r, c )






































































近傍におけるどの点( r. c )においても，∂の方向の２次導関数が(2-22) (2-23)から
次のように求まり
Q∂”.（「･c」゜(6k7 sin 2　∂+ 4k8 sin　d COS　∂+ 2k9 COS ^　∂）r
十(6k,o COS ２　e +4k9 sin　∂COS　∂＋2k8 sin 2　∂）c
十(2k4 s in 2　d +2k5 sin　d COS　e +2i<G COS 2　∂）……（2-24）
　ここで方向∂の線上の点( r, c )だけを考慮するとT = p sin∂, C = p COS∂とお
くと
Ｑ∂”（ρ）ニ６［ｋ７ si n ３　∂十ｋ８ sin ２　d COS　∂十ｋ ｇ sin　d COS ２　∂
22－
十k,o COS ３θ］ρ＋2［ｋ４ sin ２　∂十ｋ５ si n　∂COS　∂
























































































































































X = f (t)= a.　ｔ３　十　bi　ｔ．２　十Ci ｔ　十　di
ｙ＝ｇ(ｔ)＝　ａ２　ｔ３　十　ｂ２　ｔ２　十　Ｃ２ ｔ　十　ｄ２
● ● ● ● ● ●
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1/6［（-t３+3t２ -3t+1），（3t３ － 6t２ +4），（-3t３+3t２+3t+1），t３］
　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　……（2-35）
となり，Ｇ; 。をうしろから乗じて，次式を得る。
　x(t)=TMs Gs 。＝ｘ ，。1　(-t３ -F 3t２ -3t+l)/6 +　X I　(3t３ － 6t２ +4)/6
　　　　　　　　　　　　十　ｘ ，41 (-3t３+3t２+3t+1)/6十　X 1+a　t３ /6　……(2-36)
または
x(t)= ( -X,。1 1 3×1 － 3x,。1＋　X.+a )t=' /6 +(x.-i － 2x, +　Xl+1 )t2 /2
　　　←( -X.｡1十　ｘ,キ1）･t/2十（xl。1 + 4xi十　xi+i )/6　　　　　　……（2-37）
ゆえに式(2-30)の４つの係数として次式を得る．
a 1　= ( - xi_i + 3X( - 3xり1　十xi+2 )/6





d, = ( x,-i + 4×1＋　x,卜）/6






















（∂。，∂ｙ　) = ( di-x。　ｄ２ -yi　）
　　　　　　　= ( X,。1 /6 - X, /3十Xl +1 /6，











{8=(　5x . d y ))
を使用し新しいＢスプラインを求める．新しい曲率Ｃ,ノ　を計算するのに，式(2-40)を用
いて式(2-39)のP I，1 ～Pjナ1を次のように置き換える．
P，-〉PI。1 /6 +2P. /3 十P.-n /6
p<-. -〉p.-2 /6 +2P.-, /3 十p. /6









































6' = (６．　･ ． 6　Ｖ　’）として，
●●φ●●●
● ● ● ● ● ●




























∂。' = Xl_2 /36 + Xi_i /18 -X 1 /6 1 x,｡11 /18 ＋x,。２ /36
6y ' = y･－２ /36 十yi。1 /18 -y， /6 十y.+i /18 十y 1+2 /36
変位の和∂，＝∂十∂’は　（∂ -- （６、χ、６、ｙｊ）
６，χ= Xi-a /36 + 2x,。1 /9 - X. II +2x,。1 /9 + Xi+e /36
δt y = yi-2 /36 + 2y.-i /9 - y. II +2y.+i /9 + yi+2 /36
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率はドライバーでそれぞれ267, 39. 84, 0.46,円で93, 4, 26, 0.32である．
　第2 －17図はＳＣＰの検出のための曲率のいき値Ｃｔの影響を示すもので，Ｃｔの値は












































































































の点の数，検出されたコーナーの数. S C Pの数，データの圧縮率はそれぞれ円について






































































　（方向ベクトル(nl. n2, n3) )のまわりに角度∂の回転と，平行移動ベクトル（ＴＸ，
Ｔ ｙ，　Ｔｚ）で表現した．
－44－







･n3(l- ｃｏｓθ）-n2 sin 6 , n2･n3(l- coｓ∂）十nl sin∂，n32十（1-n32）cos∂
?????????????? ???』?? ＝ ?? ??
……(3-1b)
　ここで( X, y, z )は動きの前の点Ｐの３次元空間座標系の座標, ( X ' y ' z ' )
は動きの後の点Ｐ’の物体空間座標系の座標，Ｒは式( 3 - 1 b )のようにその要素が∂
　nl
し（























































Ty･r8 ，Tz･r6 － Ty･r9
Tz･r2 ，Tχ･r9 － Tz･r3
























































































































































































































































































































































平行移動　T X = 3.06 T y = 0.953
回転移動　∂　= 35.1　≒　α　＝145
T z = 1.0
β.＝124 ７ ＝　99.3



































































( X * y ' z ' )　＝　Ｒ　（ｘ　ｙ　ｚ）　十Ｔ ……(3-7)
　ここで( X , y , z )は剛体上の点Ｐの動き前の３次元空間座標で, ( X ' , y ' , z ' )
は点Ｐの動き後の空間座標でこれを点Ｐ’とし，またＲは３×３の正則行列でその各要素は回













　で表される｡Ω。，Ωｙ，Ω。はそれぞれX , y . z軸のまわりの回転角を示し，図３
－２のようになる。





























































































































［（α１　－αR 1　－αU i　d ,　）２十（β１　－βR I　－βU I　ｄ，）２］
十λ（Ωχ２十Ωｙ２　十Ω。２）
＝Ｕ。ｆ一Ｕ。χ１　＝αＴ ｉ /d ,









































































































































































































　最初のデータ（DATA1）の計算結果を第３－７図に示す．正解値はe = 255≒　φ＝55 °
で第３－７図Real Input にはλをＯから1.0まで変化させた時の誤差関数のようすを示
し，正則化項が誤差関数をなめらかにしていることがわかる．本図に用いたデータはすべ












































































































































































































































































lnp‘JtData: e=45°φ゛35°(ＵＸ゛UY°u /2), n^=i.o°■Vo°'Ωz°-1.0°
－60－
　第３－２表に示す別のデータ(DATA2)を用いて同じ計算を試みた．この例では正解は∂
＝45≒　φ＝35≒　ΩX = 1.0 . n,. = 0 .　Ωz = -1. 0　°であるが，有効数字をす
べて含む入力で正則化項のない場合で0 =45≒　φ＝35 °（Ｕ。= 0.5. U。= 0.5.













































































































































































































































































































































































































































































































ａ１となり直交ベクトルに分解するとa 1 , a 2となる．また，多重信号はほぼ両側波帯
の信号となっているので，上下側波帯の信号をベクトルb 11 . b Lとすればそれらの合成
ベクトルはｂ２となり，搬送波１１　と直交する成分だけとなる．すなわち搬送波１１で同





















































Ｙ’（ωc +p) = Yu ' exp　｛ｊ（　φｏ
Ｙ’（ωｃ -P) = Yl ' exp　｛ｊ（　φｏ
Ｙｕ’十Ｙし･ =2Yo ’






f (t) = Acos(ω。t）
　　　十％A k COS ｛（ω。十p）t十∂｝
　　　十％A k COS ｛（ω。-p）t－∂｝
次に多重信号で搬送波抑圧振幅変調し, INFで帯域制限すると，
ｇ（ｔ）＝％Ｂｋ’ａＹｌｌ　sin { (ω。十p）t十C＋φt］






Ｙ ( f(t)十g{t) )
=a1　･sin { (ωｃ十P)t +C　＋φｕ十　φｏ十　φｕ
十a2　･sin { (ωｃ -p)t -C　十φ１十　φｏ十　φ１
十a3　･COS (ωｃt十　φｏ’）
十a，･COS { (ωｃ十p)t +∂　十φ。










＝Ｙｕ Yu ' B k' a,　2a.2 = Yl Yl ' . B k' a
















Ｍ（ｔ）＝％ＡＹ。’〔１十k ･COS {p(t- 7.’）十∂｝〕




　　　Yu = Y. ･ .
であれば（4-6）式は，
Ｙ１＝　Yu
































































ａ ･COS (pt+ C)
主信号搬送波:Ａ ・ COS (ωｃ t-ηｏ），









（ω。）　＝Zo ' exp (jηｏ’）
（ω。十p) = Z u ' exp　｛j（ηｏ’十ηｕ


























　c 1 = A Z 0 Z 0 '　，２ｃ ２＝　Zu Y u B k' a












































D/U = -201og I Zu －　Z１　1
Zu = 1 = 0 ｄＢとすればＤＵ比が例えば30 dBになるのはＺ１＝±0.27 dB のときである．
主信号から多重信号へのクロストークは小さく、本方式による多重信号は充分復調可能で
ある．　　　　　　　　　　　　　し





r (t) = R COS (ω。t） (4-14)
　多重信号は(1. 1)項と同様に表わすと(4-4)式で表現でき. (4-4)式と(4-14)式の
合成波は本方式によるEDTV信号となり，次式のようになる．









ｉ（ｔ）＝Ｙｏ ’Ｒ COS (ω。ｔ 十　φｏ’）
＋％Ｙｕ Y u ' B k ' a　・ sin ｛（ω。+p)t +C十φｕ十　φｏ
十％Ｙ１ Ｙ１ ' B k' a　・ sin ｛（ω。－ｐ）ｔ－Ｃ十φ１十　φｏ








q =>iB k' a ( Yu Yu ’十Ｙ１ Yl ■ )
α　゛ωｃ　ｔ十　φｏ























































Y'o = 0. 5 ( -6. 0 dB ）とすれば，負変調であるから復調後の映像信号50IREの振幅
Ａ’は，
－82－






























































の低域と比較すれば小さくなる．視感補正曲線［6］では，例えば1 MHz では-6dB ，5















































































く．第４－１３図はシミュレーション・プログラムの構成図であり. NT S C信号と多重
信号を入力し直交変調し，後者は逆ナイキストフィルタで帯域制限した後加算している．
入力した画像ファイルは768 (水平）×480 (垂直〉画素であり，サンプリング周波数は











































































































































































































































































輝度信号の高域成分　Yh (4.2～5.2 MHz)を、副搬送波f s (=4.0 MHz)で低域成分
ＹＨ゛(0.2～1.2 MHz)に周波数変換する。低域変換されたＹＨ’で、主映像信号の振幅
変調用映像搬送波と直交する搬送波を平衡変調し、逆ナイキストフィルタで帯域制限する。












































































































































　前章においては. E DT Vの一方式として提案している映像搬送波の直交変調方式につ
いてその原理と輝度信号の高域成分を多重した実験について詳しく述べた．ここでHDT
Ｖ，ＥＤＴＶ，ＩＤＴＶの定義はＢＴＡ（放送技術開発協議会）の分類に基づいたもので






の３つに分類し, Extended Definition TVはＨＤＴＶのようにアスペクト比が16:9のも
としている．この分類に従えば前章で述べた方式はEnhanced TVとなり. E DT V
　(ExtendedDefinition TV）については欧州のＭＡＣ方式［2 ] . S L S C方式［３］
　［4], CBSの方式［５］や米国　フィリップス社（ＮＡＰ）のＨＤＮＴＳＣ方式［６］
　［７］［８］［９］等が既に提案されている．このうちＭＡＣ方式は欧州で現在使用され

































号として. NT S C方式に従ってエンコードして主信号として伝送する．一方サイドパネ
ルは５倍に時間軸を伸張すると，信号帯域は約1 MHｚとなり多重信号として伝送可能とな
る．




　2 4 " RG B　モニク
L-_..________二竺上じごどし_._______」
　　第5-1図　ワイドスクリーン・テレビのシミュレーション構成図
Compression I ntegrat ion)など各種の方法が考えられるがここでは，f ｓ c / 5 (fsc =
3.579545 MHz)の副搬送波でさらに多重して伝送する．第５－２図に信号の周波数スペク









































































































































サブチャネルで伝送可能となる．このサイドパネルの色信号はサブキャリアf S c 2によ
りＮＴＳＣ方式と同じように多重する．ここでｆｓ。２は，




















































































　1.9 MHz, 0.62 MHzである．次に輝度信号Ｙ，色差信号Ｉ，Ｑはそれぞれ同様な回路でセ
ンターパネルとサイドパネルに分割されるが，第５－８図ではＱ信号に関しては図示して
いない．サイドパネルの輝度信号はＬＰＦ（通過帯域ＤＣ～800KHｚ）によりその低域成分
が, H P F (通過帯域800KHz以上）によりその高域成分が取り出される．この低域成分は











主搬送色信号　Ｃ。が得られる．また多重信号として伝送される部分. I s , Q。は色搬
送波　I s c aで直交変調され，多重搬送色信号　Ｃ，が得られる．ここで

























号と同じ帯域にして用いる．２次元波形等化回路の出力信号は　I S C 2による色復調回
路により色信号が復調された後，時間軸圧縮されるレさらに主映像信号と同様に適応型Ｙ




























































































































































































































して有益な議論をして下さいました当時大学院生で現Rockwel 1 International のDr.H.
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